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最終 頁 に 続く 
(54) 【 発 明 の 名 称 】 転倒 管理 能力 を 有する ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト お よび 転倒 を 管理 する 方 法 


(57【 要約 】 

本 発明 は 、 転 倒 を 管理 する た め の 特 定 の 能力 を 付与 さ 
れ た ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト に 関す る 。 転倒 する リス ク 
は 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト の 大 衆 消費 市 場 用 途 の 開発 
を 制限 する 。 従来 技術 で は 、 転 倒 を 検出 する た め の 様 式 
は 、 極 め て 動 的 な ロボ ッ ト の 場合 に は 、 重 心 が 極め て 頻 
繁 に ロボ ッ ト の 支持 多角 形 の 外 に 存在 する の で 、 余 り 向 


いて いな い 。 転倒 を 管理 する た め の 様 式 も また 、 そ の 計 ree 
算 資源 が 経済 的 で な けれ ば な ら な い ロ ボッ ト に は ほとん ーー 


ど 向 いて いな い 。 本 発明 に よる と 、 従 来 の 支持 多角 形 は 
、 地 面 に 十分 に 近く に ある と 判断 する エフ ェ ク タ に より 
補完 され る 。 保 護 戦略 は 転倒 の 角度 の 分 類 に より 定義 さ ll 
れ た 一 組 の 戦略 か ら 選択 され 実施 され る 。 
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